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Beschreibung 

Magnetisch passiver Positions-Sensor 

5 Die Erfindung betrifft einen magnetisch passiven Positions- 
Sensor mit einem bewegbaren Magneten 7 mit einer Vielzahl von 
im Bewegungsbereich des Magneten angeordneten Kontaktf eder- 
elementen, wobei die Kontaktf ederelemente einer Widerstands- 
einrichtung gegenuberstehen und von dem Magneten gegen die 
10 Widerstandseinrichtung bewegbar sind, und wobei die Wider- 

standseinrichtung mehrere einzelne, elektrische, den Kontakt- 
f ederelementen gegenuberstehende Kontakte hat. 




Ein solcher Positions-Sensor wird bei Fullstandssensoren in 



15 Kraf tstof fbehaltern heutiger Kraf tf ahrzeuge haufig eingesetzt 
und ist beispielsweise aus der DE 196 48 539 Al bekannt . Der 
Positions-Sensor erzeugt in Abhangigkeit von der Stellung des 
Magneten elektrische Signale. Die Kontaktf ederelemente sind 
als eine Reihe elektrisch miteinander verbundener, federelas- 
20 tischer Zungen ausgebildet. Jeweils eine der Zungen steht ei- 
nem der Kontakte der Widerstandseinrichtung gegenuber. Wird 
der Magnet uber die Widerstandseinrichtung bewegt, gelangen 
die Kontaktf ederelemente gegen die Kontakte der Widerstands- 
einrichtung. Nachteilig bei dem bekannten Positions-Sensor 
25 ist, dass eine Verschmutzung der Kontakte oder der Kontaktf e- 
^ derelemente eine elektrische Verbindung verhindert . In diesem 
W Fall vermag der Positionssensor keine elektrischen Signale zu 
erzeugen. Daher werden meist mehrere, beispielsweise drei 
Kontaktf ederelemente gegen drei einander benachbarte Kontakte 
30 bewegt. Jedoch fiihrt auch hier der Ausfall eines der Kontakt- 
f ederelemente zu einer Verfalschung der elektrischen Signale 
des Positions-Sensors . 

Der Erfindung liegt das Problem zugrunde, einen Positions- 
35 Sensor der eingangs genannten Art so zu gestalten, dass eine 
Verringerung der Genauigkeit der Signale in Abhangigkeit von 
der Stellung des Magneten durch einzelne Schmutzpartikel 
weitgehend vermieden wird. 
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Dieses Problem wird erf indungsgemaS dadurch gelost, dass ei- 
nera einzelnen Kontakt der Widerstandseinrichtung zumindest 
zwei Zungen der Kontaktf eder element e zugeordnet sind. 

Durch diese Gestaltung wird bei einem auf dem Kontakt haften- 
den Schmutzpartikel nur die elektrische Verbindung einer der 
Zungen mit dem Kontakt verhindert . Die zweite Zunge kann die 
Verbindung mit dem Kontakt herstellen. Dieser Kontakt vermag 
daher Signale des Positionssensors zu erzeugen. Damit erzeugt 
die Anzahl der einem einzelnen Kontakt zugeordneten Zungen 
eine Redundanz . Daher fiihren einzelne Schmutzpartikel nicht 
zu einer Verringerung der Genauigkeit des erf indungsgemaSen 
Positions-Sensors . 

Der erf indungsgemaSe Positions-Sensor gestaltet sich kon- 
struktiv besonders einfach, wenn die Zungen jeweils als ein- 
zelnes Kontaktf ederelement ausgebildet sind. 

Die Erfindung lasst zahlreiche Ausf uhrungsf ormen zu. Zur wei- 
teren Verdeutlichung ihres Grundprinzips ist eine davon in 
der Zeichnung dargestellt und wird nachfolgend beschrieben. 
Diese zeigt in 

Figur 1 eine Schnittdarstellung durch einen erf indungsge- 

maSen Positions -Sensor, 

Figur 2 eine Schnittdarstellung durch den erf indungsgema- 

Een Positions-Sensor aus Figur 1 entlang der Li- 
nie II - II. 

Figur 1 zeigt einen Positions -Sensor mit einem auf einem 
Schwenkarm 1 angeordneten Magnet en 2 . Der Schwenkarm 1 ist 
auf einer Drehachse 3 bef estigt . Die Drehachse 3 lasst sich 
beispielsweise mit einem nicht dargestellten Schwimmer eines 
Fiillstandssensors eines Kraf tstof f behalters verbinden. Uber 
die Drehachse 3 wird der Magnet 2 uber eine Widerstandsein- 
richtung 4 verschwenkt . Auf der dem Magneten 2 abgewandten 
Seite der Widerstandseinrichtung 4 sind magnetische Kontakt- 
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f eder element e 5, 6 angeordnet. Die Kontaktf eder element e 5, 6 
lassen sich von dem Magneten 2 anziehen und gegen die Wider- 
standseinrichtung 4 driicken. Die Widerstandseinrichtung 4 hat 
mehrere, den Kontaktf eder element en 5, 6 gegeniiberstehende 
Kontakte 7 . Die Kontakte 7 sind liber eine Widerstandsbahn 8 
miteinander verbunden. Alternativ dazu konnten die Kontakte 
auch auf einem Dickschichtnetzwerk angeordnet sein. Die Wi- 
derstandseinrichtung 4 ist uber elektrische Leitungen 9 mit 
einer nicht dargestellten Elektronik verbunden, welche iiber 
die an der Widerstandseinrichtung 4 anliegenden Kontaktf eder- 
elemente 5, 6 die Stellung des Magneten 2 erf asst. Dieser Po- 
sitions-Sensor ist in der DE 196 48 539 Al ausfuhrlich be- 
schrieben, weshalb zur Offenbarung des Aufbaus und der Funk- 
tion ausdriicklich auf diese Schrift verwiesen wird. 

Figur 2 zeigt eine Schnittdarstellung durch den Positions - 
Sensor aus Figur 1, wobei die Kontaktf eder element e jeweils 
zwei einem einzelnen Kontakt gegeniiberstehende Zungen 10, 11 
aufweisen. Der Magnet 2 kontakt iert insgesamt drei Kontakte 7 
mit den Kontaktf ederelementen 5. An einem der Kontakte 7 ist 
beispielhaft eine Verschmutzung 12 dargestellt, welche eine 
Kontakt ierung mit einer der Zungen 10 des Kontaktf ederelemen- 
tes 5 verhindert. Der Kontakt 7 wird von der zweiten Zunge 10 
des diesem Kontakt 7 gegenuberstehenden Kontaktf eder element es 
5 kontaktiert. 
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Patentanspriiche 

1. Magnetisch passiver Positions-Sensor mit einem bewegba- 
ren Magneten, mit einer Vielzahl von im Bewegungsbereich 
des Magnet en angeordneten Kontaktf ederelementen, wobei 
die Kontaktf ederelemente einer Widerstandseinrichtung 
gegenuberstehen und von dem Magneten gegen die Wider- 
standseinrichtung bewegbar sind, und wobei die Wider- 
standseinrichtung mehrere einzelne, elektrische, den 
Kontaktf ederelementen gegenuberstehenden Kontakte hat, 
dadurch gekennzeichnet, dass einem 
einzelnen Kontakt (7) der Widerstandseinrichtung (4) zu- 
mindest zwei Zungen (10, 11) der Kontaktf ederelemente 

(5, 6) zugeordnet sind. 

2. Magnetisch passiver Positions-Sensor nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Zun- 
gen (10, 11) jeweils als einzelnes Kontaktf eder element 

(5, 6) ausgebildet sind. 
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Zusammenf assung 

Magnet isch passiver Positions -Sensor 

Bei einem magnetisch passiven Positions-Sensor haben von ei- 
nem Magnet en (2) gegen eine Widerstandseinrichtung (4) beweg- 
bare Kontaktf eder element e (5, 6) zwei Zungen (10, 11), mit 
denen sie einem Kontakt (7) gegenuberstehen. Der Magnet (2) 
vermag beide Zungen (10 ,11) gegen den Kontakt (7) zu dru- 
cken. Wird die Kontaktierung einer der Zungen (10 ,11) durch 
eine Verschmutzung (12) des Kontaktes (7) verhindert, erfolgt 
die Kontaktierung durch die andere Zunge (10 ,11). Hierdurch 
hat der Positions-Sensor eine hohe Redundanz . 



(Figur 2) 
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Bezugszeichenliste 



1 Schwenkarm 

5 2 Magnet 

3 Drehachse 

4 Wider standseinrichturig 
5, 6 Kontaktfeder element 

7 Kontakt 

10 8 Widerstandsbahn 

9 Leitung 
10, 11 Zunge 

12 Vers chmut z ung 
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